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約 60A となる。従って、10 時間の連続駆動を想定した場合
には、240Ah の電力を供給する必要がある。燃料電池には
YFC-100（㈱ユアサコーポレーション）を 2 台用いた。
YFC-100 の出力は 100W であり、重量は 25kg とバッテリ 1
台分の重量にほぼ等しい。 
 
図 2 燃料電池の接続図 
 








    
 
図 3 燃料電池（左）とバッテリ（右） 
 
３．無人環境調査船の IP コントロール 













る。表 1 に micro80 規格の代表的なボードを示す。ここで












表 1 micro80 シリーズ 
 
種別 ボード名 特徴 
H8/3069 USB 




ADIO デジタル、アナログ I/F 






    
 
図 4 センサムバコン（左）とアンテナ（右） 
 
 
    
 



























図 6 ブラウザ画面 
 
センサムバコンの IP アドレスを 192.168.1.7 とすると、
ブラウザの URL に“http://192.168.1.7”を指定すること



















るための WebGIS の構築を進める計画である。 
 
※この研究は文部科学省の知的クラスター創成事業「札幌
IT カロッツェリア」の一環として実施したものである。 
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